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KRITER A- ARASTIRMA

ilk kisisel Proje toplantimizi 21.10.2019 tarihinde yaptik. Bu
toplantiya gelirken 6énceki deneyimlerimden yapmak istedigim
seyin kararini coktan vermistim.

Gecen sene tamamen eglence amacgh bir yunus robot
tasarladim. Bunu yaparken cok keyif aldim ve seneye tekrar
robot yapmak istedigime karar verdim. Robot yapmayi ve Lego

kullanmayi ¢ok seviyorum. Bu proje Legolara bakisima yeni bir
boyut katti. Robot ve legoyu birlestirerek yeni bir (rlin Uretebilme
hayali beni heyecanlandirdi.

Toplantida hig zorluk cekmeden 6gretmenimle beyin firtinasi
yaptim. Once kendime bir amag belirledim: Amacim insanlara
yarari olacak bir “UrGn” tasarlamakti. Belirledigim amacg
dogrultusunda disinerek glinimuzde en sik karsilagilan 6lim
sebeplerini arastirdim. Beni ¢ok sasirtan bir durum ile
karsilastim; tGlkemizdeki dltimlerin cogu trafik kazalarinda asiri
hizdan dolayl olmaktaydi. Bu bilgi bana asiri hizdan 6limin
sadece Ulkemizicin degil tim diinya icin de cok 6nemli bir konu
oldugunu ve bunun icin neler yapilabilecegini disindurttu.
Ogretmenimin yardim ve destegi ile kiiresel baglamimi bu
dogrultuda sectim.

‘Kiresellesebilme ve Sardurdlebilirlik’ baglaminda
degerlendirildiginde projemin tim diinyada kullanilabilmesi
yani kiresellesmesi ve trafikten kaynaklanan insan hatalarini
onleyerek de olum istatistiklerinin disecegi dulslincesiyle
sireklilige erisebilecegime inandim. Ogretmenimle 4.11.2019
tarihinde ikinci toplantimizi yapmadan o©nce konumu
se¢mistim. Amacim: Hiz ylziinden kaynaklanan kazalari



azaltmak. GUnimiuzde hiz yiziinden ¢ok fazla can kaybi oluyor
bu projemde bunu azaltmayi hedefledim.

Toplantiya gitmeden 6nce projemdeki amaca uygun olarak
araba tlrlerini ve gelistiriimis teknolojik ozelliklerini
arastirdim. Dikkatimi ceken bir konu vardi: sensor ozelligi.
Sensor 6zelligini kullanan markalar bu 6zelligi arabanin “dis
cevresi”’ne koyuyorlardi ve bir cisim yaklastiginda araba cismi
algilayip otomatik olarak duruyordu. Fakat bu yaklasimla
tasarlanan araglar ‘hiz’dan dolayr gereken zamanda
duramadiklari icin pek de basarili elamiyorlardi. Kazalarin hiz
sebebiyle aniden gerceklesmesi glinimuzde kullanilan sensor
Ozelliginin  kazalari  onlemek igin yeterli olmadigini
gosteriyordu. Buradan ¢ikardigim sonug ile projemin konusu
olan araba ve ara¢ yolunu ekledim. Tasarlamak icin hazirliklara
basladim.

Projemin ismini olarak belirledim.
min temel prensibini kisaca ifade
etmem gerekirse, Arabanin altina yerlestirilecek renk sensori
ile araba hiz limitinde ilerleyecek, hiz limitini astiginda ise 6zel
tasarlanmis “yol”daki renk degisecek, degisen renge gore
arabam ‘renk sensorleri’nin yardimiyla hizini otomatik olarak
ayarlayacak /dustirecek ve gtivenli siris saglanacakti.

[ Commented [MA1]: Kaynakca ve alinti yapiimali.




KRITER B-PLANLAMA:

Inovatif bir proje gergeklestirmek istiyorum. O nedenle bu yil
insanlarin hayatinda farkliik yaratacak bir proje istedigime
karar verdim. Projeme ismini verdim.
icin teknik plan soyledir: Arabanin alt
kismina renk sensérleri yerlestirilir. Renk sensoérleri “normal
hiz” ve “hiz limiti asim1” icin iki farkh renge ayarlanir. Bu
renkler normal hiz igin “ ” hiz limiti asimi igin “kirmizi”dir.
Arabanin hizi istenilen limiti astiginda, 1sik kirmiziya doner.
Alttaki sensor bunu algilayip arabayi yavaslatir. Araba yavaslar
ve istenilen hiza geldiginde 1sik yesile doner. Isik yesile
dondiglinde araba istenilen hizda gider.
Bitin bu bilgileri ve planlamami ginligime kaydedip
danisman 6gretmenime sundum.
Projemi 10.11.2019 tarihinde hayata gegirmeye basladim. Arag
tasarimimi lego ile yaptim, “eve3” isimli bir lego seti (teknik
parcalar, beyin, motor ve sensor vb) kullandim. Tasarimda
bircok sikinti ve zorluk yasadim. Benim yaptigim araba daha
yapilmamis oldugu icin sensori dogru yere koymam
onemliydi. Legolarla uzun siredir calismama ragmen
zorlandim.

Tasarim sirasinda hatalar yapmis olsam da parcalarda zorluklar
yasasam da pes etmedim.



KRITER C-HAREKETE GECME:

projem i¢in uygun Legolarla taslagini
tasarladim. Bu taslagi hazirlarken yukarida bahsettigim Gzere
uygun parca bulma, kodlama gibi konularda zorlandim. Bu
surecte taslak arabami olusturdum. Taslak aracimi sorunsuz
cahstirmak tGzere mikemmellestirdim. Artik taslaktan gergek
arag yapimina ge¢meye hazirdim.

mi  sekliyle yapmaya basladim.
Onceden bir taslak olusturdugum icin parcalar cok rahat
kullanarak hizh ilerliyordum. “eve3” lego setinin degisik
parcalariyla arabami olusturdum. Motorlar ve sensori beyine
bagladim.

Arabanin ¢alismasi igcin beyine kod indirmem gerekiyordu.
benim 6zel tasarimim oldugu icin kodu
benim yazmam gerekiyordu ve yazdim. Koda renk sensori
koydum. Sensor kirmiziyr gorlip yavasliyor yesilde ise normal
hizda gidiyordu. m dig tasarimini
tamamladigimda araca 6zel yazmis oldugum kodu, kodu da
beyine yikledim. Arabanin galismasini ve kodun dogrulugunu
test etmek icin yere ve kirmizi elektrik bantlarn
yapistirdim. Kod ve sensdrde sorun yasadim: sensor kisa isigl
gec algiliyordu. Bu durumu fark ederek bantlari uzun tutma
¢O6zUmunU gelistirdim. Yapmis oldugum bantlar bir fikir verse
de kisa mesafede iyi sonug vermediginden asil yapacagim yolu
tasarlamaya basladim. Kodu tekrar tekrar dizenleyerek
tamamladim ve sonunda planlamis oldugum sonuca vardim;
m problemsiz ¢alisiyordu.



Projemi bitirdigimde fikrimin aslinda
cok fazla kriterle gelistirilmeye uygun bir proje oldugunu
gordim. Guvenli siirtis ve kontrolll trafik alaninda birgok kriter
eklenebilmesi bence projemi kiresel baglamla iliskilendiren en
onemli ozelligi. Kiresel baglamim kiresellesebilme ve
surdurdlebilirlik oldugu i¢in bu projem hep teknolojik agidan
surdurdlebilir ve her yerde kullanima agik oldugu igin
kuresellesebilme kavramini da almakta.

Sunu da eklemek isterim ki projemin tam hayalimdeki gibi
olmasi icin 1sik/ beyin senkronizasyonu gerekiyordu. Isik/beyin
senkronizasyon kodlamasi yapmak ¢ok uzun zaman
gerektirdigi icin mi su andaki modile
indirgeyerek hayata gecirdim. Bu projem gercek hayata gecse
nasil olurdu diye kendime sordum!

Projem gercek hayatta olsaydi su sekilde olacakti: Sensor
arabanin tabaninda degil icerisine vyerlestirilir. Arabanin
tabaninda yesil ve kirmizi yanan ledler yer alir. Projemin orijinal
fikrinde led 1sikh bir yol yoktur. Led isiklar arabanin ig
tabanindadir. Led isiklar arabanin beynine baglidir. Her yolun
basina ayni radar sistemi gibi hiz limiti ¢ipi koyulur. Araba bu
cipten gecince yol hiz limitini algilar ve arabanin beynine
gonderir. Arabanin beynine bagh olan bu ledler hiz seviyesini
algilar. Hiz durumuile ilgili arabanin beyninden yoldaki isiga bir
sinyal gider ve isiklar kirmiziya doner. Bunu algilayan renk
sensoOrli arabaylr otomatik yavaslatir. Araba istenilen hiza
geldiginde 1sik yesile doner. Bu sistem ile otobandaki veya
normal yollardaki asiri hiz 6limleri minimuma indirilmis olur.



Projemde, matematik 0gretmenim olan Zekiye
ogretmenimden hiz hesaplamalarda yardim aldim. Bize
verdiginiz suire icerisinde yapabilecegim en iyi projeyi yaptigimi
dislindyorum c¢unkd bu tlr bir proje disinmek, projeyi
yapmak, arabayi tasarlayip kod yazmak ¢ok uzun striyor.
Projemi  yaparken distinme becerimi  gelistirdigimi
dislindyorum. Arabanin eksiksiz ve tam ¢alismasi i¢in tim
parcalarin birbiriyle uyumlu olmasi gerekli. Bu ylzden kendi
mantigimi kullanarak pargalari yerlestirmem gerekti bazi
yerlerde hi¢c parca bulamayip baska setler kullandim. Bu
arabanin diger gercekei kismini diistintirken de hayal glicim{i
ve vyaraticthgimi kullandim. Bu projeyi yaparken sabirli
davrandim ve bu sayede sabretmeyi ve zaman yonetimimi
gelistirdigimi diistiniyorum. Projemde lego ile galismayi tercih
ettim. Lego ile calismayi tercih etmemin sebebi 3 yildir Legolar
ile calisiyor olmamdi. Legolar ile ¢alismayi ¢ok seviyorum. Bu
projeye kadar hi¢c amacim olmamisti fakat bu proje bana
]Lego\lara karsi farkh bir bakis acisi katti. Legolar ile aslinda nasil

inovasyonlar vyapilabilecegini kesfettim. Legolari oyuncak
deyip gecmenin dogru olmadigini, gercekten ilerisi icin ¢ok
gelismis fikirlerde kullanilabilecegini disliniyorum. Legoda
yaraticilik konusunda bir kisitlama olmamasi da segmemdeki
sebeplerden biri. Bu projede hedefim daha bliylk olsa da tam
olarak hayalimi gerceklestirememek konusunda biraz tGzilmis
olsam da geldigim noktadan ¢ok memnunum. Yakin bir
gelecekte nin gercekten yararl bir
proje olarak hayata gecirilebilecegini diisiiniyorum. insanlk
icin iyi bir amaca hizmet vermek bana iyi hissettirdi.

Commented [MA2]: Bence buraya bir kaynakga da
ekleyebilirsin. Bu konuyu anlatan bir matematik ders kitabini
eklersen kaynakga bolimunde de yazacak bir seyler ¢ikmig
olur ortaya.

Commented [p3R2]: Aldigim hicbir kaynak yok 6yle
koyayim mi?

Commented [MA4]: Neden Legoyu biiyiik harfle
yaziyprsun.Bu bir marka adi mi? Ozel isim degil anladigim
kadariyla. Uzerine konusalim, degilse yazidaki tim biyiik
harfla baslayan Legolari kiigult olur mu. Tabi cimle baglari

harig@

{Commented [p5R4]: Hoca bir marka ismi diye yazdim ]




KRITER D-YANSITMA:

Bu projeyi yaparken Legolarin ¢cok dikkat gerektiren bir konu
oldugunu 6grendim. Bir IB 6grencisi olarak kiresel baglami
yerinde kullanmayr 6grendim. Kiresel baglami daha iyi
kavramami sagladi. Gercek kisisel projemi yaparken kiresel
baglamin ne kadar o6nemli oldugunu anladim. Projemi
yaparken kiresel baglamima sadik kaldim. Kiresel baglam
kadar amac da 6nemliydi. Amacin konumla her yénden uymasi
gerekliydi ve benim icin amacimi gerceklestirmek ¢ok 6nemli
oldu. Amacimi  gergeklestirdigimi  disuniyorum. Bu
projemdeki anahtar kavramim sistemler ve gelisim. Bu
kavramlari se¢cmis olmamdaki sebep ise sistemler baslginda
kodlama ve arabanin yapiminda kullandigim sistemler.
Gelisimde ise sensor sistemi ile calisan bu arabanin daha biyiik
bir proje olabilecegi ve yeterince gelistirilirse gercek hayata
gecebilecegi. Yaptigim projeden ¢cok memnunum ve sunmak
icin de ¢ok heyecanliyim. Hedefime adim adim sabirla
arastirarak, calisarak, diizelterek ve test ederek ulastim. Proje
surecinde kodlama, Legolar ve yapilan trlinler hakkinda detayli
bilgi sahibi oldum. Arabalarin teknik 6zellikleri hakkinda daha
fazla bilgi edindim. Projem bana bir¢ok konuda farkindalik katti
ve beni gelistirdi. Daha fazla siirem olsa isiklari otomatik
yapmay! ¢ok isterdim. Boyle bir proje icin biraz daha siirem
olsa ¢ok daha iyi olurdu. Kod yazimi ve tasarimi oldukca fazla
bilgi ve zaman isteyen konular. Yapabilecegimi diisiindigim
en iyi projeyi kurguladim ¢linkl kigukligimden beri legolara
ilgim hep fazla idi. Legolara karsi bu kadar ilgim varken de bu



konuda bir sey yapmayi tercih ettim. Legolari sectikten sonra
kendime bir amag¢ belirledim. Bu amaca uygun bir araba
tasarladim ve hayata gecirdim o ylzden kendimi amacima
ulasmis hissediyorum. Projemi yaparken c¢ok keyif aldim.
Kesinlikle sikilmadim ve o kadar denemeye ragmen
birakmayarak sonuna kadar gittigim icin de kendimle gurur
duyuyorum. Projemi yaparken en cok vyaratici, ¢ozimcul
dislinme becerimi gelistirdim. Projede fazla hayal glici ve
yaraticilik  oldugu i¢in arabayr farkh bakis acilariyla
degerlendirerek planladim. Sensor sistemini de arastirmaya
dayal dustiinme becerimi kullanarak gelistirdim. Yaptigim
projeyle cok rahatim ve bir an 6nce sunmak istiyorum. Bu
drinin profesyoneller tarafindan ele alinmasi durumunda
guvenli surds adina ¢ok buylk bir inovasyon olacagini
distntyorum. m herkesin ilgisini
cekecektir. Amacima basarili bir sekilde ulastigim igin ¢ok
memnunum.



